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DE 295 15 127 U1 



@ Verfahren und Vorrichtung zum Positionieren eines Bohrstanders auf einer Baustelle 

(§) Zu m Positionieren eines von Hand oder maschinell ver- 
fahrbaren Bohrstanders auf einer Baustelle wird mittels 
einer elektronischen Einrichtung der Abstand des Bohr- 
standers von einem vorgegebenen Bezugspunkt gemes- 
sen und der ermittelte Abstand mit einem in einer Signal- 
verarbeitungselnrichtung abgespeicherten bzw. vorgege- 
benen Abstandswert verglichen, worauf uber eine am 
Bohrstander angebrachte Anzetgeeinrichtung die Positi- 
on des Bohrstanders relativzu der vorgegebenen Position 
angezeigt wird, so dafi der Bohrstander anhand der An- 
zeige an der Anzeigeeinrichtung durch die Bedienungs- 
person auf die anzufahrende Position ausgerichtet war- 
den kann. 
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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine Vor- 
richlung zum Posidonieren eines von Hand oder maschinell 
verfahrbaren Bohrstanders auf einer Baustelle, 5 
[0002] Aus DE 295 15 127 Ul ist es bekannt, mittels ei- 
nes verfahrbaren Bohrstanders auf einer Baustelle an der 
Rohdecke eines Raumes in bestimmten Abstanden Bohrun- 
gen einzubringen. Dabei ist an dem Bohrstander ein Laser- 
ger^t angebracht, welches einen mil der Bohreracbse ko- 10 
axialen Laserstrahl aussendet, der auf den der Decke gegen- 
uberliegenden Boden strahlt, wodurch der Bohrstander bzw. 
der Bohrer mit Markierungen am Boden in Ubereinstim- 
mung gebracht werden kann, Hierdurch wird die Arbeit des 
Einbringens der Bohrungen erleichteit, jedoch ist das Posi- 15 
tionieren des Bohrstanders miihsam und zeitaufwendig, weil 
die anzufahrenden Positionen zuvor am Boden oder an der 
Decke angezeichnet werden miissen, und es schwierig ist, 
den Bohrer relativ gwiau zu positionieren. 
[0003] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein Ver- 20 
fahren und eine Vorrichlung der eingangs angegebenen Art 
so auszubilden, daB das Positionieren eines Bohrstanders 
schnell und genau vorgenommen werden kann. 
[0004] Diese Aufgabe wird erfindungsgemaB ira wesentli- 
chen dadurch gelost, daB die anzufahrenden Positionen des 25 
Bohrstanders auf elektronischem Wege vorgegeben werden, 
wobei an dem Bohrstander eine Anzeigeeinrichtung ange- 
bracht ist, die der Bedicnungspcrson anzeigt, ob eine zuvor 
eingegebene Position eireicht ist oder nicht. Hierbei wird fiir 
wenigstens einen Abstandssensor eine Bezugseinrichtung, 30 
beispiclsweise eine Wand oder eine Zieltafel vorgegeben, 
worauf der gemessene Abstand mit einem zuvor eingegebe- 
nen bzw. gespeicherten Abstandswert verglichen und die 
Differenz auf der Anzeigeeinrichtung angezeigt wird, so dafi 
die Bedienungsperson anhand der Anzeigeeinrichtung den 35 
Bohrstander in die gewtinschte Position verfahren kann, 
ohne dafi diese an der Decke oder am Boden angezeichnet 
werden muB. 

[0005] Die Erfindung wird beispielsweise anhand der 
Zeichnung naher erlautert. Es zeigen 40 
[0006] Fig. 1 in einer Seitenansicht einen von Hand ver- 
fahrbaren Bohrstander, 

[0007] Fig. 2 in einer schematischen Darsfellung eine 
AusfUhrungsform mit zwei Abstandssensoren am Bohrstan- 
der in einer GrundriBdarstellung, 45 
[0008] Fig. 3 in einer GrundriBdarstellung eine AusfUh- 
rungsform mit Abstandssensor und Leitstrahl, 
[0009] Fig. 4 in einer GrundriBdarstellung eine AusfUh- 
rungsform, bei der der Abstand zwischen Bohrstander und 
einem Leitgerat in Koordinatenform gemessen wird, 50 
[0010] Fig. 5 eine schematische Darstellung einer An- 
zeigeeinrichtung mit Dioden, 
[0011] Fig. 6 schematisch eine Bildschirmanzeige, 
[0012] Fig. 7 eine schematische Seitenansicht einer Ein- 
steUeinrichtung am Bohrstander, und 55 
[0013] Fig. 8 eine weitere Ausgestallung der Erfindung. 
[0014] Fig. 1 zeigt in einer Seitenansicht einen Bohrstan- 
der 1, der von Hand auf einem Fahrgestell 31 verfahrbar ist, 
auf dem ein beispielsweise mittels eines FuBpedals oder der- 
gleichen teleskopartig ausfahrbarer Werkzeugtrager 3 ange- 60 
bracht ist. An den Radem des Fahrgestells sind mit dem Fufi 
der Bedienungsperson betatigbare Feststellbremsen ang&- 
bracht, um den Bohrstander in einer vorgegebenen Position 
zu fixieren. Anstelle eines von Hand verfahrbaren Bohrstan- 
ders kann auch ein maschinell verfahrbarer Bohrstander 65 
vorgesehen werden. Ein Bohrstander der in Fig. 1 wiederge- 
gebenen Art ist in DE 299 08 682 im Einzelnen beschrie- 
ben. 



[0015] In Fig. 2 sind mit 4, 5 und 6 die Seitenwande eines 
Gebaudes bzw. eines Raumes in einem Gebaude wiedetge- 
geben, an dessen nicht dargestellter Decke an den mit * be- 
zeichneten Stellen Bohrlocher mittels des in F^, 1 wieder- 
gegebenen Bohrstanders eingebracht werden sollcn, der in 
Fig. 2 schematisch bei 1 wiedergegeben ist. 
[0016] An dem Bohrstander 1 sind zwei Abstandssenso- 
ren 7 und 8 vorgesehen, die in Fig. 2 schematisch durch 
Pfeile angedeutet sind und mittels Laserstrablen den Ab- 
stand des BohrstMnders 1 von den Seltenwanden 5 und 6 
messen. In einer nicht dargestellten Signalverarbeitungsdn- 
richtung am Bohrstander sind die einzehien anzufahrenden 
Positionen * mit den vorgegebenen Abstanden voneinander 
und von den als Bezugslinien dienenden Seitenwanden auf 
elektronischem Wege eingegeben, so daB ein Speicher in der 
Signalverarbeitungseinrichtung den in Fig. 2 wiedergegebe- 
nen Raster der anzufahrenden Positionen enthalt Durch die 
beiden Abstandssensoren 7 und 8 wird die jeweilige Posi- 
tion des Bohrstanders 1 im Yerhaltnis zu den durch die Sei- 
tenwande gebildeten Bezugslinien gemessen, worauf die Si- 
gnale von den Abstandssensoren 7 und 8 in der Signalverar- 
beitungseinrichtung mit den vorgegebenen Positionen ver- 
glichen werden und das Ergebnis des Vergleichs an eine An- 
zeigeeinrichtung 9 wiedergegeben wird, wie sie beispiels- 
weise in Fig. 5 schematisch dargestellt ist. 
[0017] In Fig. 5 sind senkrecht zueinanderliegende Rei- 
hen von Leuchtdioden 10 wiedergegeben, deren Kreuzungs- 
stelle 11 einer vorgegebenen anzufahrenden Position * ent- 
spricht. Wenn der Bohrstander 1 bzw. der an diesem ange- 
brachte Bohrer 2 sich noch in einem Abstand von der anzu- 
fahrenden Position befindet, leuchtet beispielsweise die Di- 
ode 10 auf, so daB die Bedienungsperson an der Anzeigeein- 
richtung 9 ablesen kann, daB der Bohrstander noch weiter 
nach vome bewegt werden muB, bis die nachste Leuchtdi- 
ode 10" aufieuchtet und schlieBHch die Position 11 erreicht 
wird. Die senkrecht zu den Leuchtdioden 10 angeordnete 
Reihe von Leuchtdioden gibt hierbei den vom Abstandssen- 
sor 8 gemessenen Abstand des Bohrstanders 1 von der Sei- 
tenwand 6 an, so daB an der Anzeigeeiruichtung 9 auch die 
Ausrichtung des Bohrstanders 1 langs der in Fig. 2 unteren 
Reihe von anzufahrenden Positionen wiedergibt. 
[0018] Um zu gewahrleisten, daB der vom Abstandssensor 
7 ausgestrahlte Laserstrahl im wesentlichen senkrecht auf 
die Seitenwand 5 auftrifft und nicht schrSg in einem Winkel 
bei einer Schragstellung des Bohrstanders relativ zu den 
Seitenwanden 5 and 6, kann an der Seitenwand 5 (in Aus- 
richtung z. B. zur unteren Reihe von anzufahrenden Positio- 
nen) eine Zieltafel 12 angebracht werden, die einen einem 
vorgegebenen Toleranzbereich entsprechenden Durchmes- 
ser haben kann und auf die der vom Abstandssensor 7 aus- 
gesandte Laserstrahl auftreffen muB. 
[0019] Nach einer anderen Ausgestaltung konnen am 
Bohrst&ider nebeneinander zwei Abstandssensoren 7a und 
7b vorgesehen werden, die parallel zueinander verlaufende 
Laserstrablen aussenden, wie in Fig. 2a gezeigt, wobei 
durch die Signalverarbeitungseinrichtung die von den bei- 
den Abstandssensoren 7a und 7b gemessenen Abstande mit- 
einander verglichen werden, so daB bei einer Schragstellung 
des Bohrstanders und einer entsprechenden Abweichung der 
Abstandsmessungen zwischen den Sensoren 7a und 7b der 
Bedienungsperson ein Alarmsignal beispielsweise an der 
Anzeigeeinrichtung 9 gegeben wird, wonach der Bohrstan- 
der auf die vorgegebene Reihe der anzufahrenden Positio- 
nen auszurichten ist. 

[0020] Anstelle eines Alarmsignals kann an der Anzeige- 
einrichtung 9 auch ein Drehpfeil oder dergleichen Hinweis 
wiedergegeben werden, um der Bedienungsperson die eifor- 
derliche Ausrichtung des Bohrstanders anzuzeigen. Nach ei- 
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ner weiteren Ausgestaltung kann in der Signalverarbei- 
tungseinrichtung eine Korrektunechnung in der Weise vor- 
genommen werden, dafi aus der Messung der beiden Ab- 
standssensoren 7a und 7b der Fehler der Ausrichtung ermit- 
telt und in die anzufahrende Position so eingerechnet wird, 5 
daB ohne Korrektur der Position des Bohrstanders durch die 
Bedienungsperson die anzufahrende Position auf dem An- 
zeigegerat angezeigt wird, in der auf elektronischem Wege 
die Schragstellung des Bohrstanders koii^)ensiert ist. 
[0021] Fig. 3 zeigt schematisch eine Ausfilhrungsform, lO 
bci der anstelle des Abstandsscnsors 8 in Fig, 2 ein Richtge- 
rat, beispielsweise ein Rotationslaser 14 vorgesehen wird, 
der einen Leitstrahl 15 aussendet, langs dem der Bohrstan- 
der 1 verfahren werden muB. Im Falle eincs Rotationslasers 

14 wird nicht nur ein Leitstrahl, sondem eine Leitebene vor- 15 
gegeben, die senkrecht zur Zeichenebene in Fig. 3 liegt. Der 
Rotationslaser 14 mufi hierbei auf die einzelnen Reihen von 
anzufahrenden Positionen ausgerichtet werden, so dafi 
durch die Position des Leitstrahls bzw. der Leitebene 15 der 
einzuhaltende Abstand von der Seitenwand 6 vorgegeben 20 
wird, wahrend uber den Abstandssensor 7 der Abstand des 
Bohrstanders 1 von einer Zieltafel 12 auf einer Bezugslinie 

13 ermittelt wird und nach einem Vergleich mit den in der 
Signalverarbeitungseinrichlung vorgegebenen Abstanden 
die Positionsdifferenz zwischen anzufahrender Position und 25 
Bohrstander angezeigt wird. Die Bezugslinie 13 kann mit* 
tels einer Schnur oder auch durch einen Laserstrahl vorgege- 
ben werden. 

[0022] Bei dieser Ausfuhrungsform ist am Bohrstander 1 
ein Empfanger 51 fUr den vom Rotationslaser 14 ausgesand- 30 
ten Leitstrahl 15 angebracht, damit auf der Anzeigeeinrich- 
tung 9 die Position des Bohrstanders 1 relativ zum Leitstrahl 

15 wiedergegeben werden kann. 

[0023] Die Zieltafel 12 kann leicht konkav ausgebildet 
sein, um geringfUgige Schragstellungen des Ldtstrahls 15 35 
zu kompensieren. Der an sich bekannte Rotationslaser 14 
richtet sich hieibei selbsttatig in einer vorgegebenen Rich- 

tung aus. 

[0024] Fig. 4 zeigt in einer GrundriBansicht eine weitere 
Ausfuhrungsform, wobei in einem groBeren Raum, in dem 40 
Stiitzen 16 vorgesehen sind, in ungleichmaBigem Verlauf 
durch * wiedergegebene Positionen anzufahren sind, an de- 
nen jeweils eine Bohrung mittels des Bohrstanders 1 in der 
Decke eingebracht werden muB. Mit 17 ist ein Leitgerat be- 
zeichnet, das iiber Laserstrahlen den Abstand des Bohrstan- 45 
ders 1 vom Leitgerat 17 in Form von Koordinaten x und y 
wiedergibt, die an der Anzeigeeinrichtung die Position des 
Bohrstanders 1 relativ zu einer anzufahrenden Position wie- 
dergeben, die in der Signalverarbeitungseinrichtung abge- 
speichert ist, Bei dieser Ausfuhrungsform kann am Bohr- 50 
stander 1 ein Reflektor fur den vom Leitgerat 17 ausgesand- 
ten Laserstrahl vorgesehen sein, um die Koordinaten x und y 
des Bohrst^ders 1 relativ zum Leitgerat 17 zu ermitteln. 
Ebenso ist es auch moglich, das Leitgerat 17 am Bohrstan- 
der 1 anzubringen und den Abstand zu einem stationaren 55 
Reflektor bzw. einer stationaren Zieltafel zu messen, die bei 
der Anordnung nach Fig* 4 z. B. die Position des Leitgerates 
17 einnimmt 

[0025] Anstelle eines mit Laserstrahlen arbeitenden Leit- 
gerates 17 kann auch ein Leitgerat vorgesehen werden, das 60 
mittels elektromagnetischer Wellen die Position des Bohr- 
standers 1 relativ zu einem vorgegebenen Bezugspunkt er- 
mittelt, so dafi sich die Stutzen 16 nicht storend auswirken, 
wenn eine Position hinter einer Stiitze angefahren werden 
muB. 65 
[0026] Anstelle der Anzeigeeinrichtung 9 mit Leuchtdi- 
oden kann auch ein Bildschirm als Anzeigeeinrichtung vor- 
ges^en werden. Fig. 6 zeigt schematisch einen Bildschirm 
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18, auf dem ahnlich einer Zielscheibe Zielbereiche in Form 
von Ringen 19 angezeigt werden, durch die ein Toleranzbe- 
reich vorgegeben werden kann, innerhalb von dem eine 
Bohrung eingebracht werden kann, auch wenn die Zielposi- 
tion nicht exakt angefahren ist. In Fig. 6 ist beispielsweise 
bei 20 die anzufahrende Position durch einen Lichtfleck am 
Bildschirm angezeigt, w^end die Mitte der Zielscheibe die 
Position des Bohrstanders 1 relativ zu der anzufahrenden 
Position wiedergibt. Auf einem Bildschirm als Anzeigeein- 
richtung kdnnen auch weitere Informationen fUr die Bedie- 
nungsperson eingeblendet werden und es konnen auch die 
benachbarten anzufahrenden Positionen angezeigt werden, 
wie dies bei 20' in Fig. 6 angedeutet ist. 
[0027] Nachdem es wegen des auf Radem verfahrbaren 
Fahrgestells schwierig ist, den in Fig. 1 wiedergegebenen 
Bohrstander durch Verschieben genau zu positionierm, wird 
vorzugsweise am Bohrstander eine Einrichtung vorgesehen, 
mittels der der Werkzeugtrager 3 relativ zum Fahrgestell 31 
des Bohrstanders 1 leichtgangig verschoben und in der ge- 
wiinschten Stellung festgekleramt oder fixiert werden kann. 
[0028] Fig. 7 zeigt schematisch eine derartige Ausgestal- 
tung, wobei auf dem FahrgesteU 31 des. Bohrstanders eine 
Auflageplatte 32 angebracht ist, auf der eine Stiitzplatte 33 
des Werkzeugtragers 3 aufliegt. In der Platte 32 konnen bei- 
spielsweise Kugeln verdrehbar eingelagert sein, auf dencn 
die Stiitzplatte 33 von Hand leicht verschoben werden kann. 
Hierdurch kann der Werkzeugtrager 3 von Hand leicht in die 
vorgegebene Stellung gebracht werden, nachdem mittels 
des Fahrgestells 31 der Bohrstander in die Nahe einer zu 
fahrenden Position verschoben und in dieser Stellung fixiert 
wurde. Nach einer solchen FeineinstelLung kann mittels ei- 
ner bei 34 schematisch angedeuteten Klenmieinrichtung 
zwischen den beiden Flatten 32 und 33 die eingestellte Stel- 
lung fixiert werden, in der die Bohrung ausgefuhrt wird. 
[0029] Nach Ausfuhren der Bohrung kann die Klemmein- 
richtung 34 wieder geldst werden, worauf die Platte 33 fiber 
nicht dargestellte Fedem in dne Ausgangssteilung zuriick- 
bewegt wird, in der die Platte 33 auf der Platte 32 zentriert 
wird, Hierauf kann diese zentrierte Ausgangssteilung mit- 
tels der Klemmeinrichtung 34 wieder fixiert und die nachste 
Position angefahren werden, an der wiederum eine Feinein- 
stellung nach Losen der Klemmeinrichtung 34 vorgenom- 
men werden kann, nachdem durch die Bremse am Fahrge- 
stell 31 des Bohrstanders das Fahrgestell auf dem Bod^ in 
seiner Stellung gehalten wird, 

[0030] Anstelle eines Bohrgerates 2 kann auch ein anderes 
Werkzeug an einem von Hand oder maschinell verfahrbaren 
Werkzeugtrager 3 vorgesehen werden. So kann beispiels- 
weise mittels des Bohrgerates 2 zunachst eine Bohrung in 
eine Decke eingebracht und danach nach Absenken des 
Werkzeugtragers ein Dubelsetzgerat aufgesetzt werden, mit- 
tels dem ein Diibel in die eingebrachte Bohrung eingesetzt 
wird. Die Arbeitshdhe des Bohrstanders 1 kann beispiels- 
weise 2,5 bis 3,6 m betragen. 

[0031] Ebenso konnen von einem Werkzeug auszufuh- 
rende Arbeiten auch an den Seitenwanden oder am Boden 
ausgefuhrt werden, so daB die beschriebene Arbeitsweise an 
einer Decke lediglich als Beispiel zu verstehen ist. 
[0032] Fig. 8 zeigt eine Ausrichteimichtung an einem 
Werkzeugtrager bzw. Bohrstander 1, mittels der der Bohrer 
2 auf einen am Boden aufgezeichneten Punkt ausgerichtet 
werden kann, der einer an der Decke anzubringenden Boh- 
rung entspricht. Hierbei ist am Bohrstander ein Lasergerat 
40 angebracht, in dem iibereinanderliegende Russigkeits- 
schichten 41 vorgesehen sind, durch die der in Fig, 8 durch 
einen Pfeil 42 angedeutete Laserstrahl nach unten gerichtet 
wird. Das Lasergerat 40 ist derart unter dem Bohrgerat 2 an- 
geordnet, daB der Laserstrahl 42 auf der Achse des Bohrers 
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liegt Bei einer Schragstellung des Bohrstanders relativ zur 
Decke beispielsweise bei Unebenheiten des Bodens falLt der 
Laserstrahl 42 durch die selbsttatige horizontale Ausrich- 
tung der Rtissigkeitsschichten 41 senkrecht auf den Boden, 
so daB nach Ausrichtung des Laserstrahls 42 auf die am Bo- 5 
den angezeichnete Position die Bohrung ohne groBe Abwei- 
chungen von der voigegebenen Position eingebracht werden 
kann. 

[0033] Die fiir die Abstandsmessung vorgesehenen S enso- 
ren werden am Bohrst^der 1 mdglichst in der Nahe des 10 
Bohrgerates 2 angebracht, urn bei einer Schragstellung des 

Bohrstanders aufgrund von Bodenunebenheiten nennens- 
werte Abweichungen von der tatsachlich anzufahrenden Po- 
sition des Bohrers zu vermeiden. 

[0034] Bei der erfindungsgemafien Ausgestaltung wird 15 
die Position, an der eine vorgegebene Arbeit auszufuhren 
ist, beispielsweise das Einbringen einer Bohrung, in einer 
am Bohrstander bzw. einem Werkzeugtrager angebrachten 
elektronischen Signalverarbeitungseinrichtung zusammen 
mit einem raumlichen Bezugspunkt vorgegeben. 20 
[0035] Der Genauigkeitsbereich kann zwischen 5 bis 
10 ram liegen. 

[0036] An der Anzeigeeinrichtung kann eine Nullsteilung 
eingestellt werden bzw. konnen Abstandswerte eingegeben 
werden, die eine einfache KontroLLe der Abstandskoordina- 25 
ten ohne Umrechnungsaufwand ermoglichen. 

Patentanspriiche 

1. Verfahren zum Positionieren eines von Hand oder 30 
maschinell verfahrbaren Bohrstanders (1) auf einer 
Baustelle, wobei mittels einer elektronischen Einrich- 
tung (7, 8; 17) der Abstand des Bohrstanders (1) von ei- 
nem vorgegebenen Bezugspunkt gemessen und der er- 
mittelte Abstand mit einem in einer Signalverarbei- 35 
tungseinrichtung abgespeicherten bzw. vorgegebenen 
Ab stands wert verglichen wird, worauf uher eine am 
Bohrstander angebrachte Anzeigeeinrichtung (9, 18) 
die Position des Bohrstanders relativ zu der vorgegebe- 
nen Position angezeigt wird, so da6 der Bohrstander 40 
anhand der Anzeige an der Anzeigeeinrichtung auf die 
anzufahrende Position ausgerichtet werden kann. 

2. Vafahren nach Anspruch 1, wobei durch zwei Ab- 
standssensoren (7, 8) der Abstand des Bohrstanders 1 
von senkrecht zueinander liegenden Begrenzungswan- 45 
den (5, 6) gemessen wird, die als Bezugspunkte bzw. - 
flachen dienen. 

3. Verfahren nach Anspruch 1, wobei durch ein Richt- 
gerat (14) ein Leitstrahl bzw. eine Leitebene (15) vor- 
gegeben wird, langs der der Bohrstander (1) verfahren 50 
wird, und iiber einen Abstandssensor (7) der Abstand 
des Bohrstanders (1) von einem voigegebMien Bezugs- 
punkt (12) gemessen wird. 

4. Vafahren nach Anspruch 1, wobei ein Leitgerat 
(17) zum Messen der Koordinaten der Position des 55 
Bohrstanders (1) in dem von dem Leitgerat vorgegebe- 
nen Koordinatensystem relativ zu einem Bezugspunkt 
gemessen wird. 

5. Verfahren nach den vorhergehenden AnspriichOT, 
wobei als Bezugspunkt eine Zieltafel (12) vorgesehen 60 
wird, auf (^e der Laserstrahl eines Abstandssensors ge- 
richtet wird. 

6. Vorrichtung zum Positionieren eines maschinell 
Oder von Hand verfahrbaren Bohrstanders mit einem 
Werkzeugtrager (3), an dem ein Werkzeug bzw. ein 65 
Bohrgerat (2) angebracht ist, umfassend 

wenigstens einen Abstandssensor (7), 

eine Signalverarbeitungseinrichtung, in der relativ zu 



einem Bezugspunkt anfahrbare Positionen abgespei- 
chert sind und welche die vom Abstandssensor abgege- 
benen Signale mit den vorgegebraen Abstandswerten 
vergleicht, und 

eine Anzeigeeinrichtung (9, 18), auf der das Ergebnis 
des Vergleichs der Signalverarbeitungseinrichtung 
zwischen gemessenem Abstandswert und vorgegebe- 
nem Abstandswert angezeigt wird. 

7. Vorrichtung nach Anspruch 6, wobei am Werkzeug- 
trager (3) zwei senkrecht zueinander ausgerichtete Ab- 
standssensoren (7, 8) angebracht sind. 

8. Vorrichtung nach Anspruch 6, wobei ein Richtgerat 

(14) zur Abgabe eines Leitstrahls bzw. einer Leitebene 

(15) vorgesehen ist, langs der der Bohrstander (1) ver- 
fahrbar ist, an dem der Abstandssensor (7) in Richtung 
des Leitstrahls (15) ausgerichtet ist 

9. Vorrichtung nach Anspruch 6, wobei ein Leitgerat 
(17) vorgesehen ist, das mittels Laserstrahlen oder 
elektromagnetischen Wellen die Koordinaten der Posi- 
tion des Bohrstanders (1) relativ zu einem Bezugspunkt 
feststellt, wobei am Bohrstander (1) ein Reflektor fiir 
das stadonar angeordnete Leitgerat angeordnet ist oder 
das Leitgerat am Bohrstander (1) positioniert ist und 
mit einem stationar angeordneten Reflektor als Bezugs- 
punkt zusammenwirkt. 

10. Vorrichtung nach den Anspriichen 7 und 8, wobei 
eine Zieltafel (12) fiir den Abstandssensor als Bezugs- 
punkt dient. 

11. Vorrichtung nach den Anspriichen 6 bis 10, wobei 
an der Anzeigeeinrichtung (9) Leuchtdioden (10) zur 
Anzeige der Position des Bohrstanders (1) relativ zu 
der anzufahrenden Position vorgesehen sind, 

12. Vorrichtung nach den Anspriichen 6 bis 11, wobei 
als Anzeigeeinrichtung ein Bildschirm (18) vorgesehen 
ist. 

13. ^fo^richtung nach den Anspriichen 6 bis 12, wobei 
der Werkzeugtrager (3) am Bohrstander (1) relativ zum 
Fahrgestell (31) verstellbar und durch eine Fixierein- 
richtung (34) in seiner Relativstellung zum FahrgesteU 
(31) fixierbar ist. 

14. Vorrichtung nach den Anspriichen 6 bis 13, wobei 
am Werkzeugtrager (3) ein sich selbsttatig senkrecht 
ausrichtendes Lasergerat (40) angebracht ist, dessen 
LasersUrahl auf der Achse des Bohrers liegt. 

15. \forrichtung nach den Anspriichen 6 bis 14, wobei 
die Abstandssensoren nahe am Werkzeug bzw. Bohrge- 
rat (2) angebracht sind. 
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BASIC-ABSTRACT: 

NOVELTY - The distance between the stand (1) and a predetermined 

reference 

point is measured by an electronic device and the detected distance 
compared 

with a stored or predetermined distance value. Through an indicator 
the 

position of the stand relative to the predetermined position is 
displayed so 
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display on the 
indicator, 

DETAILED DESCRIPTION - A guide device (17) is used for measuring the 
coordinates of the position of the stand in the coordinate system 

relative to a 
reference point. 

USE - For building work. 

ADVANTAGE - Enables accurate measuring and positioning especially 
when drilling 
floors and ceilings . 

DESCRIPTION OF DRAWING (S) - The drawing shows side view of manually 

movable 

stand. 

stand 1 

guide device 17 
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